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Dans le domaine des engins mobiles de travaux publics,
tels que les grues mobiles et les pelles hydrauliques, on sait
qu'il est généralement nécessaire de faire reposer 1l'engin sur le
sol au moyen de dispositifs rigides de stabilisation, pendant le
travail dudit engin., ’

Souvent, les stabilisateurs sont montés par paire, et,
selon une technique classique, sont montés pivotants par rapport
au bati de l'engin, L'efficacité d'une telle disposition dépend
de la configuration du sol et il arrive qu'un des deux stabilisa-
teurs de la paire consid@rée soit disposé en regard d'une dépres~
sion du sol et ne ré@alise donc aucun appui de l'emgin sur le sol,
alors que, bien entendu, 1'autre stabilisateur reprend la totali=~
té des efforts d'appui. Un fonctionnement analogue est obtenu lors-
que la charge que l'engin est susceptible de porter (telle qu'une
masse suspendue 3 la fléche d'une grue ou que le godet empli de
terre d'une pelle hydraulique) appuie de mani&re dissymétrique
sur les deux stabilisateurs, 1'un de ceux—-ci devant reprendre la
plus grande partie ou la totalité des efforts d'appui, Pour que
cette reprise des efforts d'appui soit possible, il faut qﬁe le
vérin de commande de cet autre stabilisateur, et par conséquent,
de chacun des stabilisateurs, ait une dimension permettant effec-
tivement cette reprise d'efforts importants.

Il résulte de cet &tat de chose, une difficulté de réa-
lisation des dispositifs de stabilisation connus, & laquelle l'in-
vention entend remédier en assurant en4pérmanence la reprise des
efforts d'appui au moyen de tous les vérins de commande des stabi-
lisateurs, ,

L'invention a donc pour objet un dispositif de bras
escamotables de stabilisation d'une plateforme mobile constitué
par au moins deux bras d'appui sur le sol qui sout :

-~ attelds & la plateforme au moyen d'axes horizontaux,

~ distincts et espacés 1'un de lfautre, et,

- attelds a des vérins de réglage de leur position re~

lative par rapport & la plateforme.
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Lesdits axes horizontaux sont disposgs dans 1le prolon-
gement 1'un de 1'autre, cependant que les deux bras d}appui'sont
fix&s sur une poutre résistante qui est attelée i la plateforme
au moyen desdits axes horizontaux. 7

Les avantageuses dispositions suivantes sont, en outre,
souvent adoptées : 7

= au moins deux vérins distincts sont attelés entre la
poutre résistante et la plateforme et sont aliméntés en paralléle ’;

~ ces deux vérins sont espacés 1'un de 1'autre ;

= chacun des vérins est articuld autour d'axes paralla-
les aux dits axes horizontaux d'une part, & la plateforme, d'autre
part, & la poutre résistante 3

= la poutre résistante est montée pivotante par rapport
d la plateforme autour desdits axes horizontaux.

L'invention sera mieux comprise, et des caractéristiques
secondaires et leurs avantages apparaitront au cours de la des—
cription d'une réalisation donnée ci-dessous 3 titre d'exemple.

I1 est entendu que 1la description et 1les dessi;§ ne sont
donnés qu'ad titre indicatif et non limitatif,

I1 sera fait référence aux dessins annexd@s, dans les-

. quels :

- 3

= la figure 1 est une vue en &lévation d'wn engin muni -
d'un dispositif de stabiliéation conforme & 1'invention j

= la figure 2 est urie vue en €lévation suivant flache F
de la figure 3 du dispositif de stabilisation dont est muni 1'en-
gin de 1a figure 1 ; _

= la figure 3 est une coupe suivant III-III de la figu-
re 2 ; - '

=~ la figure 4 est une coupe suivant .IV-IV de 1a figure
2 ; et, ' ' , 7

- la figure 5 est lé schéma du circuit de commande des

vérins que comporte le dispositif de stabilisation représenté sur

les figures 2 3 4.

L'engin de la figure 1 est une grué mobile montée sur

un ch@ssis 1 de camion et comportant une flé&che 2 de manutention
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mont8e rotative autour d'un axe vertical 3 sur ce chéssis 1. L'en-
gin est muni de roues 4, au moyen desquelles il repose sur le sol
5 et de bras de stabilisation 6 et 7 disposés 3 1'arriére du chis-
sis 1. , ' '

En regard des figures 2 4 4, on note que les bras 6 et
7, identiques, sont fix&s par soudure (8) sur une méme poutre ré-~
sistante 9, horizontale et transversale, munie de deux paires
d'oreilles 10 qui y sont souddes (13) et qui en réalisent le monta-
ge pivotant sur le chdssis 1 autour d'axes horizontaux transver—
saux 11, 12, respectivement, Des vérins hydrauliques ‘14, 15, iden-
tiques, sont attelds entre le chi3ssis 1 et les oreilles 10 de cha-
que paire, au moyen d'axes horizontaux transversaux :

- la tige de piston 16 et le cylindre 17 du vérin 14,
sont articul&s sur le chissis 1 et les oreilles 10 au moyen des
axes 18 et 19, respectivement,

-~ la tige de piston 20 et le cylindre 21 du vérin 15
sont articulés sur le chissis 1 et les oreilles 10 au moyen des
axes -22 et 23, respectivement.

On note que : -

~ le piston 24, 25, solidaire de la tige de piston 16,
20, délimite & 1'intérieur du cylindre 17, 21 une chambre inférieu-
re 26, 27, a 1l'intérieur de laquelle &volue la tige de piston, et,
une chambre supérieurg 28, 29 de grande section utile, respective-
ment i

~ les extrémités libres des bras 6 et 7, sont conformées
en semelles d'appui 30 et 31, respectivement, la semelle 31 &tant
effectivement en‘appui ferme sur le sol 5 et la semelle 30, dispo-
sée, dans 1'exemple représenté, en regard d'une dépression 32 du
sol 5, @tant hors d'appui de celui~ci, ou &tant, plus généralement,
dans une position relative par rapport au sol dans laquelle elle
ne transmet pas d'effort d'appui de l'engin sur le sol ;

-~ 1'engin est en appui sur le sol par 1'intermédiaire
de la semelle 31, de sorte que les roues 4 sont elles aussi, hors

d'appui du sol ;
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- les bras 6 et 7 sont espaces 1'un de 1° autre (dlstan-

‘ce L d'entr'axe) et en fait disposds chacun 3 une extrémité de la

poutre 9 ;

— les vérins 14 et 15 sont &galement espacés (distance
M d'entr'axe), les oreilles 10 &tant placées 3 cBté des bras 6
et 7 ; -

= les axes 11 et 12 sont disposés'sur'une méme ‘ligne

N, dans le prolongement 1'un de 1'autre.

Enfin, on note que les chambres inférieures 26 et 27
des verins sont relifes entre elles par un conduit 33, de m€me
que les chanbres sup@rieures 28, 29 sont réliées entre elles par
un conduit 34, Les conduits 33 et 34 sont reliés & un distribu~-
teur 35 & trois p051t10ns ‘par des conduits 36 et 37, respective~
ment. De plus, une pompe 38 est relide 3 un réservoir de.flulde
39 par son conduit d'aspiration 40, et, au distributeur 35 par
son conduit de refoulement 41. Un- conduit 42 relie le distributeur
35 au réservoir 39, .

Les trois positions du distributeur 35 correspondent :

—- la premiére position, & la communication des éonduits
36 et 41, et, des conduits 37 et 42 ; '

- la deuxiéme position, 3 la communication des conduits

41 et 42, et & l'obturation des conduits 36 et 37 ; et,

- la troisiéme position, a la communication des condults
36 et 42, et, des conduits 37 et 41. '

Les avantages principaux de la disposition décrite peu-
vent €tre exposds en regard des figures'z i 4, Hen que 1arconfigurr
ration correspondante soit, de.préférence, évitée,

L'effort de réaction G du sol 5 agit sur la semelle 31
et est transmis par le bras 7 aux divers axes et & la poutre 9. Le
centre 312 de la semelle 31 &tant distant de D de 1'axe de pivote-
ment 12 de la poutre 9 sur le chﬁssié 1, 1'effbrt‘g qui.y est appli~
qué tend & faire pivoter la poutre dans le sens de la fléche H.
Ainsi, une composante partielle Gl de 1'effort G est transmise &
la tige de piston 20 et est contenu par l'effet du fluide contenu
dang la chambre 29, le distributeur 35 &tant dlspose soit dans sa

premlere position, soit replacé dans sa deuxidme pos1t10n.
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Du fait de l'alimentation en paralldle des vérins 14
et 15, la pression P du fluide contenu dans la chambre 28 du vé-
rin 14 a &videmment une valeur identique i la pression P du flui-
de contenu dans la chambre 29 du vérin 15. Par conséquent, la com~
posante partielle de 1'effor£ G transmise 3 la tige de piston 16
est &gale & Gl. Cela veut dire, d'une part, que le vérin 14 s 'oppo~
se au pivotement de la poutre 9 autour de 1'axe 11, d'autre part,
qu'il reprend les efforts transmis par la poutre 9 travaillant en
torsion, ce, bien que la semelle 30 soit hors d’appui du sol.

Le vésultat le plus évident de la disposition décrite
est que les efforts de maintien des semelles (ou de la semelle)
en appui sur le s0l 5 sont toujours repris par les deux vérins
14 et 15, alors que, dans les dispositions conformes 3 1'art anté-
rieur, ces efforts n'étaient repris que par 1'unique vérin attelé
au bras de stabilisation effectivement en appui sur le sol. Sur
le plan pratique, la disposition décrite permet de choisir des
vérins susceptibles de reprendre des efforts seulement moitié
moins grands que selon la technique antérieure, et donc de choisir
des vérins existants au lieu de devoir concevoir et réaliser des
vérinz d'un nouveau type. .

L'invention n'est pas limitée 3 la réalisation décrite,
mais en couvre au contraire toutes les variantes qui pourraient
lui &tre apportées sams sortir de son cadre, ni de son esprit,
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6

REVENDICATIONS

1 =~ Dispositif de bras escamotables de stabilisation
d'une plateforme mobile constitué par au moins deux bras (6 et 7)
d'appui sur le sol (5) qui sont ;

- attel@s (9-10-11 et 9-10-12) & la plateforme (1) au
moyen d'axes horizontaux (11 et 12),

- distincts et espacé@s (L) 1'un de 1'autre, et,

- attelés & des vérins (14 et 15) de réglage de leur )
position relative par rapport & la plateforme, '
caract&risé en ce que lesdits axes horizontaux (1! et 12) sont
disposés dans le prolongement 1'un de 1'autre, cependant que les
deux bras d'appui (6 et 7) sont fix&s sur une poutre résistante
(9) qui est attelée 3 la plateforme (1) au moyen desdits axes ho-
rizontaux (11 et 12).

2 - Dispositif de bras escamotablesde stabilisation
selon la revendication 1, caractéris@ en ce qu'au meins deux
vérins distincts (l4 et 15) sont attelds (10) entre la poutre
résistante (9) et la plateforme (1) et sont alimentds en paral~ -
lgle (33~36 et 34-37).

3 - Dispositif de bras escamotablesde stabilisation
selon la revendication 2, caract8risé en ce que les deux dits
vérins sont espacés (M) 1'un de 1'autre.

4 - Dispositif de bras escamotablesde stabilisation
selon 1'une quelconque des revendications 173 3, caractdrisé en
ce que chacun des vérins (14 et 15) est articuld autour d'axes
(18, 19 et 22, 23) paralléleé aux ditsraxes'horizontaux (1, 12)
d'une part, & la plateforme (1), d'autre part, & la poutre résis-
tante (9). )

5 - Dispositif de bras escamotables de stabilisation
selon 1'une quelconque des revendications 1 & 4, caractérisé en
ce que la poutre résistante (9) est montée pivotante (10-11,
10~12) par rapport i la plateforme (1) autour desdits axes hori-
zontaux (11 et 12), '
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